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(54) Verfahren zunn Einsteilen einer Relnigungsgrenze bei einenn elektronischen Garnrelntger 



(57) Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine 
Vorrichtung zum Einsteilen einer Reinigungsgrenze bei 
einem elektronischen Gamreinigen wobei die mogli- 
chen Gamfehler in einem Sortierschema sortiert nach 
Fehlerwert ((|>) und Fehlerlange (L) angeordnet und wo- 
bei die Reinigungsgrenze (RG^-, RG-) mittels einer Kur- 
ve ausgewdhit und am Gamreinigereingestellt wird. Er- 



findungsgemal^ wird die die Reinigungsgrenze (RG+, 
RG-) darstellende Kurve durch genau einen Punkt (P+, 
P-) in dem Sortierschema festgelegt, wobei der Kurven- 
verlauf der Kurve an sich beliebig aber definiert ist Bei 
der Einstellvorrichtung wird eine Schaar an sich belie- 
biger aber definerter Reinigungskurven in einer Spei- 
chereinrichtung zum Editieren bereitgehalten. 
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Beschreibung 

(00011 Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Ein- 
stellen einer Reinigungsgrenze bei einem elektroni- 
schen Gamreiniger, wobei die moglichen Gamfehler in 
einem Sortierschema sortiert nach Fehlerwert und Feh- 
lerldnge angeordnet sind und wobei die Reinigungs- 
grenze mittels einer Kurve ausgewdhlt und am Gamrei- 
niger eingestellt wird. 

[0002] Bei einem bekannten Verfahren zum Einstel- 
len der Reinigungsgrenze elektronischer Gamreiniger 
(DE 40 20 330 C2) sind die Gamfehler in einer Tabelle 
nach Art eines Koordinatensystems angeordnet. Eine 
Achse des Koordinatensystems stellt den Fehlerquer- 
schnitt des gemessenen Gams und die andere Achse 
die Fehleriange dar. Eine Reinigungsgrenze wird in die- 
sem Koordinatensystem mit mindestens zwei Punkten 
festgelegt, wobei zwischen den Punkten als Verlauf der 
Reinigungsgrenze eine vordefinierte Verbindungslinie 
gezogen wird. AuHerhalb der duUersten Punkte wird ein 
vorgebbarer Verlauf der Reinigungsgrenze gewahIL Um 
einen moglichst frei wahlbaren Verlauf der Reinigungs- 
grenze zu ermdglichen, ist es bei diesem Verfahren not- 
wendig. eine Vielzahl von Punkten zu verwenden und 
im Koordinatensystem festzulegen, was eine aufwendi- 
ge Einstellung der Reinigungsgrenze erfordert Werden 
dagegen nur sehr wenige Punkte verwendet, so ist die 
Einstellung der Reinigungsgrenze durch Verwendung 
der vorgegebenen, definierten Verbindungslinie nicht 
flexibel anpal&bar. 

[0003] Es ist daher Aufgabe der Erfindung, ein Ver- 
fahren und eine Einstellvorrichtung zum Einstellen der 
Reinigungsgrenze bei einem elektronischen Gamreini- 
ger vorzusehen, die ein einfaches, schnelles und flexi- 
bles Einstellen der Reinigungsgrenze ermoglichen. 
[0004] Diese Aufgabe wird mit den Merkmalen des 
Anspruchs 1 bzw. 11 gelost. 

[0005] Bei dem Verfahren gemSli Anspruch 1 werden 
die moglichen Gamfehler in einem Sortierschema nach 
FehlenA^ert und Fehlerlange sortiert angeordnet. Ein 
Sortierschema Ist t>eispielsweise eine Tabelle, ein tabel- 
lenartiges Koordinatensystem, ein Koordinatensystem 
Oder dergleichen. Uber die interessierenden Bereiche 
von Fehlerwert und Fehlertdnge erfallt hier das Sortier- 
schema die mdglichen Gamfehler, so da(^ in dem Sche- 
ma die Reinigungsgrenze ^estlegbar ist. Die Reini- 
gungsgrenze trennt dann dje tolerierbaren Fehler des 
Gams von den nicht mehr zii tolerierenden Fehlem. Vor- 
zugsweise gibt der Gamreiniger nach dem Einstellen 
der Reinigungsgrenze wShrend der laufenden Faden- 
untersuchung eine Fehlermeldung aus, wenn der fest- 
gestellte Fadenfehler oberhalb bzw. unterhalb der Rei- 
nigungsgrenze Oder auf der Reinigungsgrenze liegt. An- 
hand des Fehlersignals wird dann z. B. bei einer Offe- 
nend-Spinnmaschine das Ausschneiden eines Faden- 
abschnltts mit dem Fehler veranla&t Oder bei dem pro- 
duzierten Gam wird der Fehler und die Fehlerstelle re- 
gistriert. so dalL eine Fehlerstatistik erstellt wird. 



[0006] Der Fehlerwert ist ein Mall fur die GroUe des 
Fehlers. Dieser kann belspielsweise der Fehlerquer- 
schnitt sein, z.B. ein Unter- Oder Uberschreiten eines 
Soll-Gamquerschnitts. Oder der Fehlerwert ist eine Ab- 

5 weichung von einer vorgegebenen Soll-Farbe. wobei 
von einem Sensor das Gam spektral analysiert wird. 
Oder es wird die Haarigkeit des laufend produzierten 
Gams registriert, wobei die Dichte Oder Anzahl der vom 
Faden abstehenden Faserenden registriert wird. Weite- 

10 re Beispiele fur Fehlerwerte sind eine Fehlermasse, die 
Z.B. mit einem kapazitiven Sensor erfadbar ist, Fremd- 
stof^nteile, die z.B. mit einem optischen Sensor durch 
Absorption und/oder Reflektion erfallt wird, Oder der- 
gleichen. 

15 [0007] Die Reinigungsgrenze wird durch eine Kurve 
mittels genau eines Punktes im Sortierschema festge- 
legt, wobei der Kurvenverlauf der Kurve an sich beliebig 
aber definiert ist. Dadurch ist ein besonders schnelles 
und einfaches Festlegen der Reinigungskurve durch 

20 den Benutzer des elektronischen Gamreinigers mog- 
lich. 

[0008] Bei einer ganz besonders vorteilhaften Ausge- 
staltung steht dem Nu tzer nicht nur eine festgelegte Kur- 
ve zur Verfugung, sondem er kann den optimalen Kur- 

25 venverlauf aus einem vorgegebenen Satz von Kurven 
mit unterschiedlichem Kurvenverlauf auswdhlen. Damit 
erfolgt eine schnelle und flexible Anpassung der Reini- 
gungsgrenze an den gewunschten Verlauf. Vorzugswei- 
se werden z. B. an einem Auswahlbildschirm dem Be- 

30 nutzer zwei Oder mehr der wahlbaren Kurvenfonm an- 
gezeigt, die er lediglich durch Eingabe einer Auswahl- 
nummer Oder durch Anklicken mit einem Zeigerelement 
auswdhlen kann. 

[0009] Durch die Skalierbarkeit der so ausgewShlten 

35 Kurve kann nochmals auf den Kurvenverlauf Einflul^ ge- 
nommen werden, um den gewunschten Kurvenverlauf 
moglichst optimal anzundhem. Durch die Skalierbarkeit 
kdnnen auch eventuell vorhandene Toleranzen be! der 
Bestimmung der Fehlertange oder des Fehlen^/erts ein- 

40 fach ausgeglichen werden: Wenn belspielsweise die 
Fehlerwerts- oder Langenbestimmung einen relatlven 
Fehler uber den gesamten Bereich aufweist Vorteilhaft 
sind daher der Fehlerwert und/oder die Fehleriange 
skalierbar. Beim Skalieren wird vorteilhaft die Kurve 

45 durch den Skalierungsfaktor geslaucht oder gedehnt. 
Auch durch Drehen oder Kippen der Kurve erfolgt eine 
einfache Anpassung der Kurve an den gewtinschten 
Verlauf. Besonders vorteilhaft wird die Skalierung aus- 
gehend von dem Punkt vorgenommen. mit dem die Kur- 

50 ve im Sortierschema festgelegt wird. 

[0010] Anhand von Zeichnungen werden Ausfuh- 
rungsformen der Erfindung naher erISutert. Es zeigen: 

FIgur 1 die Festlegung einer Reinigungs- 

55 grenze in einem Koordinatensy- 

stem, 

FIgur 2 das Skalieren eines vorgegebe- 
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nen Kurvenverlaufs, 

Figur 3 einen Satz auswahlbarer, vorge- 

gebener Kurvenvertdufe, 

Figur 4 das Festlegen einer Reinigungs- 

grenze in einer Fehlertabelle, 

Figur 5 das Festlegen von Farbbandspelc- 

tren in einem Koordinatensystem 
und 

Figur 6A und 6B zwei Ausfuhrungsformen von 
Gamreinigerstmlcturen nriit einer 
Einstelleinrichtung zum Einstellen 
der Reinigergrenze. 

[0011] Bei einer Offenend-Spinnmaschine. einer 
Ringspinnmaschine Oder einer Umspulmaschlne wird 
auf an sicti bel^annte Weise das laufende Gam zur Oik- 
kenmessung durch einen Mellschlitz eines Sensors ge- 
zogen. Der Sensor registriert z. B. auf optlschem Wege 
die Dicke bzw. auf kapazitivem Wege die Masse des 
durchgezogenen Gams. Auf Grund der bekannten Ge- 
schwindigkeit und des gemessenen Durchmessers des 
Gams werden die Fehler klassiert nach dem Fehler- 
querschnitt und der Fehlerldnge. Dies ist z. B. auch aus 
der DE 40 20 330 C2 bekannt. Innerhalb eines Toleranz- 
bereichs sollen die so klassierten Fehler des laufend 
durch den Sensor gezogenen Gams toieriert werden, d. 
h. das Gam entspricht der gewunschten Qualitat Lie- 
gen dagegen die klassierten Fehler auflerhalb dieses 
Bereichs, so mussen dtese Fehler bei einer spdteren 
Verarbeitungsstufe oder in der momentanen Verarbei- 
tungsstufe durch Ausschneiden aus dem Gam heraus- 
getrennt werden. Der tolerierbare und der nicht tolerier- 
bare Bereich sind dabei durch eine Reinigungsgrenze 
getrennt 

[0012] Im Folgenden wird das erfindungsgemafle 
Einstellen der Reinigungsgrenze beschrieben. Das Ein- 
stellen erfolgt dabei durch Auswahl des Verlaufs der 
Reinigungskurve RG und das Einstellen des Punktes P. 
Auswahl und Einstellen kann z. B. an einem Eingabe- 
gerdt des Gamreinigers erfolgen. Dazu wird entweder 
eine Tabelle oder ein Koordinatensystem zweidimensio- 
nal auf einem Bildschimi dargestellt. Die Einstellung 
und Auswahl kann auch z.B. an einem Mehrzei- 
len-LCD-Display mittels Eingabe der entsprechenden 
Parameter erfolgen. Das Eingabegerat kann dabei ein 
EtngabegerSt des Gamreinigers sein oder ein Eingabe- 
gerdt, das z. B. mit der Maschinensteuemng einer Tex- 
tilmaschine verbunden ist. Beim Eingabegerdt werden 
durch entsprechende Softwareimplementierung die Pa- 
rameter abgefragt und ggf. nach Abschlufl der Eingabe 
uber eine Kommunikationsverbindung zum Gamreini- 
ger ubertragen. Beispielsweise kdnnen bei einem Ein- 
gabegerat der Maschinensteuerung der Textilmaschine 
die Daten eingegeben werden und uber eine Kommu- 



nikationsverbindung zu einem Sektionscontroller fur 
mehrere Spinnstellen ubertragen werden. Vom Sekti- 
onscontroller werden die Daten zu einem Garnreiniger, 
der mehrere Spinnstellen uberwacht, oder zu einem 
5 Gamreiniger, der nur eine Spinnstelle uberwacht, uber- 
tragen. Unten wird das Eingabegerat bzw. die Eingabe- 
vorrichtung mit Bezug auf die Figuren 6A und 6B ndher 
beschrieben. 

[001 3] In den Figuren 1 bis 5 ist die Auswahl und Ein- 

10 stellung der Reinigungsgrenze zweidimensional gra- 
phisch zur Veranschaulichung dargestellt. Die entspre- 
chende Einstellung und Auswahl Id&t sich jedoch auch 
ohne Weiteres anhand einer alphanumerischen Para- 
metrisierung und alphanumerischer Eingabe an einem 

15 Eingabegerat eingeben. 

[0014] Figur 1 zeigt ein Diagramm von Gamfehlem, 
bei dem auf der x-Achse die Ldnge des Fehlers L und 
auf der y-Achse der Durchmesser ^ des Gamfehlers 
aufgetragen ist Der Normwert des gewunschten Gam- 

20 durchmessers ist Die obere Kurve RG+ bezeichnet 
die obere Reinigungsgrenze, bei deren Oberschreitung 
ein Garnfehler ausgeschnitten wird. Die Reinigungs- 
grenze RG+ ist eine Kurve. die aus einem Satz von vor- 
gegebenen Kurvenformen ausgewahit wurde (siehe 

25 Fig. 3). Die Lage der Reinigungsgrenze RG+ wird im 
Diagramm durch Verschieben des Einstellpunktes P-t- 
festgelegt. Der Purikt P*»- IdHt sich in x-und y-Achsen- 
richtung verschieben. Der Kurvenverlauf der Reini- 
gungsgrenze RG+ geht uber den unteren Grenzwertder 

30 Gamfehlerldnge l^i^ hinaus und tiber den oberen 
Grenzwert der maximal berucksichtigten Gamfehlerlan- 
ge L^ax hinaus. Dargestellt ist jedoch nur der Kurven- 
verlauf innerhalb der Grenzen L^i^ und L^ax- Nach dem 
Einstellen der Reinigungsgrenze RG-i- wird auch nur der 

35 Kurvenverlauf innerhalb dieser Grenzen beim elektroni- 
schen Gamreiniger zur Gamreinigung berucksichtigt. 
Neben der Einstellung der Reinigungsgrenze, wie sie 
im Diagramm von Fig. 1 dargestellt ist, werden durch 
eigene Parameterabfragen der S- und L-Kanal fur die 

^ Gamreinigung eingestellt Diese betreffen Dick- und 
Dunn-Stellen und werden auf herkdmmliche Weise ein- 
gestellt. 

[0015] Weiterhin zeigt Figur 1 das Einstellen der un- 
teren Reinigungsgrenze RG-, die entsprechend der 

^5 oberen Reinigungsgrenze RG+ eingestellt wird. Auch 
hier wird der Kurvenverlauf der unteren Reinigungs- 
grenze RG- aus einer Vielzahl von verschiedenen Kur- 
venverldufen (nicht dargestellt) ausgewahit und im Dia- 
gramm durch Verschieben des Punktes P- fixiert 

50 [0016] Nach Auswahl des Verlaufs der Reinigungs- 
kurve und des Fixierungspunktes P der Reinigungskur- 
ve wird bei Bedarf eine Skalierung der Reinigungskurve 
durchgefuhrt, wie dies in Figur 2 dargestellt ist Dies 
kann sowoht die obere Reinigungskurve RG+ als auch 

55 die untere Reinigungskun/e RG- entsprechend betref- 
fen. Die Grundkurvenform RGq kann durch einen Faktor 
in x-Richtung gestreckt Oder gestaucht werden. Bei- 
spielsweise wird die Reinigungsgrenze RG^ durch 
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Strecken der Gaindform RGq erhalten. Weiterhin kann 
die.Reinigungskurve durch einen Faktor in y-Richtung 
gestreckt Oder gestaucht werden. In Figur 2 ist die Rei- 
nigungsgrenze RGy durch Strecken der Gmndkurven- 
form RGq erzeugt. Daneben wird eine gekippte Reini- 
gungsgrenze RG^ erhalten, wenn die Reinigungsgrund- 
fonm RGq urn einen Winkel <p verdreht wird. Das Strek- 
ken und/oder Kippen erfolgt in Fig. 2 um den Einstell- 
punkt P, kann aber optional bezogen auf einen beliebt- 
gen Punkt des Diagramms oder der Grundform RGq aus 
eingestellt werden. 

[0017] Figur 3 zeigt verschiedene, auswahlbare Kur- 
venverlaufederReinigungsgrenze. Belm Kurvenvertauf 
RGq ist beispielsweise die Toleranz fur groUe Quer- 
schnittsfehler bis zum unteren Drittel der maximalen 
Lange relativ gro(l eingestellt. Der weitere Verlauf ist un- 
gefahr treppenformig, wobei zwischen den Stufen flie- 
llende Obergange sind. Bei Kurvenvertauf RG^ werden 
grofie Dickenfehler nur bis zu einem kleinen Langenbe- 
relch tolerlert und danach ebenfalls die Fehlerklassen 
stufenweise veningert, wobei hier rampenformige Ober- 
gange gewahlt sind. Beim Kurvenverlauf RG2 werden 
bis zur mittleren FehlerlSnge grolle Fehlerquerschnitts- 
abweichungen tolerlert, bis dann ein kontinuierlicher 
Ubergang zu einem kleinen Fehlerquerschnitt bei gro- 
(leh Langen stattfindet. Beim Kurvenverlauf RG3 wer- 
den wiederum dicke Querschnittsfehler nur bis zu sehr 
kurzen Langen tolerlert. 

[0018] Der Kurvenverlauf RGq ist ein kundendefinier- 
ter Kurvenverlauf, der indivkluell vorgebbar ist und 
ebenfalls als Auswahloption unter den Kurvenverlaufen 
auswdhlbar ist. Bei diesem Kurvenverlauf RGq wird im 
mittleren Ldngenbereich ein grfifterer Fehlerdurchmes- 
ser toleriert als unmittelbar links und rechts von diesem 
Langenbereich. Diese Einstellung ist beispielsweise 
dann sinnvoll, wenn produktionsbedingt in diesem Ldn- 
genbereich sehr h^ufig ein grSlierer Fehlerquerschnitt 
vorliegt und nicht standig die Produktion angehalten 
werden soil, well dieser Fehler auflritt. Dagegen liegt im 
mittleren Bereich uber alle Langen ein tolerierbares Er- 
gebnis einschliefilich der mittleren Fehlerlangen vor, so 
dali insgesamt selbst mit diesem Fehler die gemittelten 
Fehlervorgaben einzuhalten sind. HerkSmmlicherweise 
ist der Verlauf der oberen (unteren) Reinigergrenze je- 
doch nur fallend (steigend) oder abschnittsweise kon- 
stant, da ein Fehler in einem Gewebe um so auffalliger 
ist, je langer der Gamfehler ist. 
[0019] Figur 4 veranschaulicht die Eingabe der Reini- 
gungsgrenze anhand eines Kurvenverlaufs RGq in einer 
tabellarischen Fehlerklassifikatton. Bei dieser tabellari- 
schen Fehlerklassifikation erfolgt diese nicht kontinuier- 
lich wie beim Diagramm von Fig. 1 , sondem es werden 
diskrete Fehlerklassen definiert, die jeweils einen be- 
stimmten Bereich an FehlerlSngen und Fehlerdurch- 
messer zusammenfassen. In diesem Fall wird der Kur- 
venverlauf RGq ebenfalls mit dem Einstellpunkt P+ in- 
nerhalb der tabellarischen Matrix fixiert und dann durch 
die Eingabeeinrichtung auf Grenzbereiche zwischen 



den Fehlerklassen umgerechnet. Somit ergibt sich aus 
dem Kurvenverlauf RGo schllefilich die verwendete Rei- 
nigungsgrenze RG+, die einen stufenformigen Verlauf 
hat. Eine Zuordnung des Kurvenverlaufs RGq zur Rei- 

5 nigungsgrenze RG+ erfolgt dabei jeweils fur jedes Ma- 
trixelement, wobei der Abschnitt der Reinigungsgrenze 
RG+ unterhalb der jeweiligen Klasse verlduft, wenn der 
Kurvenverlauf RGq innerhalb dieser Klasse unten weni- 
ger als die Halfte der Flache der Klasse schneideL 

10 [0020] Figur 5 zeigt ein weiteres Beispiel ftir das Ein- 
stellen einer Reinigungsgrenze bei einem Garnreiniger. 
der auf optische Fartfehler des produzierten Gams un- 
tersucht. Bei diesem Garnreiniger werden beispielswei- 
se Fremdfasem einer anderen Farbe erkannt und durch 

15 die Gannreinigung entfernt. Das Gam wird durch einen 
weilenldngenempfindlichen Sensor abgetastet und im 
Diagramm wird die WeilenlSnge iiber die Fehlertdnge L 
aufgetragen. Beim Beispiel von Fig. 5 soli das erzeugte 
Garn zwei Wellenlangenbander und an tolerier- 

20 barem Gamfehler einhalten. Fur das obere Wellenlan- 
genband X/v werden hierzu die obere Reinigungsgrenze 
RG^+ und die untere Reinigungsgrenze RGy^. durch die 
entsprechenden Einstellpunkte P eingestellt. In Fig. 5 
ist beispielsweise der Einstellpunkt P^^^ zum Einstellen 

25 der oberen Reinigungsgrenze RG^+dargestellL Fur das 
untere, tolerierbare Wellenllingenband Xq werden die 
obere Reinigungsgrenze RGb^ und die untere Reini- 
gungsgrenze RGq. vorgegeben. Alle Farb-Langen-Feh- 
ler aullerhalb dieser beiden Wellenlangenbandbereiche 

30 werden durch den elektronischen Garnreiniger erkannt 
und bei Bedarf aus dem laufenden Gam herausge- 
trennL 

[0021] Bei einer Ausfuhrungsfonm ist an einer Ein- 
stelleinheit zum Einstellen der Reinigungsgrenzen ge- 

35 mdf^ Fig. 1 (Dickenfehler) ebenfalls die Einstellroutine 
zum Einstellen eines Farbfehlers entsprechend Fig. 5 
mit implementiert. Die Parameter werden zum elektro- 
nischen Garnreiniger ubertragen, der beide Fehlerarten 
(Farb- und Dickenfehler) erkennt und entsprechende 

40 Fehlersignale liefert Die Datenauswertung kann dabei 
z. B. mit einem schnellen digitalen Signalprozessor er- 
folgen. Lediglich bei der optischen Signalerfassung sind 
unterschiedliche optoeletronische Komponenten erfor- 
derlich, die den Fadendurchmesser einerseits und an- 

45 dererseits die Farbe des Fadens registrieren. 

[0022] Figur 6A zeigt ein Gamreinigersystem beste- 
hend aus der Maschinenzentrale oder Gamreiniger- 
steuereinheit 10 zum Einstellen der Reinigergrenze und 
einem Gamreinigerbasissystem 20. Das Einstellen der 

50 Reinigergrenze gemaii dem oben beschriebenen Ver- 
fahren erfolgt in einer ersten Ausgestaltung in der Ma- 
schinenzentrale 10 der Spinnmaschine, die auch die 
Prozesse der Spinnmaschine steuert und kontrolliert. 
Oder das Einstellen erfolgt bei einer zweiten Ausgestal- 

55 tung in einer Gamreinigerzentraleinheit 10. die unab- 
hSngig von der Maschinenzentrale der Spinnmaschine 
zum Einstellen von Gamreinigem 22, deren Kontrolle 
und Auswertung dient In diesem Fall steht dann die 
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Gamreinigerzentraleinheit 10 mit einer Maschinenzen- 
trate der Spinnmaschine in Verbindung, um Steuerbe- 
fehle Oder sonstige Daten auszutauschen. 
[0023] Die Zentraleinheit 1 0 umfaUt eine CPU als Kur- 
ven- und Parametergenerator. Die CPU ist mit einer An- 5 
zeigeelnhchtung bzw. einem Display 12 vertunden, auf 
der die Parameterkurven in graphischer Fomri darge- 
stellt werden. Weitertiin ist die CPU 11 mit einer Einga- 
beeinrichtung 14 verbunden, beispielsweise einer al- 
phanumerischen Tastatur, Oder die Eingabeelnrichtung to 
14 Ist als sogenannter Touch-Screen am Display 12 in- 
tegriert Die Eingabeeinrichtung 14 dient der Auswahl 
derGrundform der Reinigergrenzen RG0.3 Oder der vom 
Kunden vordefinierten Fonfn RGq. dem Festlegen des 
Aufpunktes P im Koordinatensystem fur die Gamfehler t5 
und der Anpassung der gewahlten Kurve (Skalierungs- 
faktoren wie oben beschrieben, so da(^ modifizierte Kur- 
ven RGjj y entstehen). Die CPU 11 holt aus einem 
Speicher 1 5 die vorgegebenen Grundformen der Reini- 
gungsgrenze RG0.3 oder bereits voreditierte Fonm 20 
RGc. mod '^9^ dort die editierten Kurven zur Zwl- 
schenspeicherung ab. Weiterhin werden im Speicher 1 5 
Parameterdaten zwischengespeichert, die aufgrund der 
bereits editierten Reinigergrenze, die bei den Gamrei- 
nigem 22 eingestellt werden soil, zwischengespeichert 25 
werden. Nachdem der Nutzer des Gamreinigersystems 
die endgultig editierte Reinigerkurve festgelegt hat und 
diese zur (spateren) Einstellung an den Gamreinigem 
bestimmt, werden die Parameterdaten durch die CPU 
11 beispielsweise durch Transformation der festgeleg- 3o 
ten Reinigerkurve generiert. Bei der Transfomiation 
wird die festgelegte Reinigerkurve mittels einer vorge- 
gebenen Rasterung abgetastet und *'ndchstliegende'' 
Wertepaare ermittelt, siehe z.B. die aus diesen Werte- 
paaren sich ergebende "tatsachliche", vom Garnreini- 35 
gergenutzte Reinigerkurve RG-i- und Figur4. Die Wer- 
tepaare werden im Speicher 15 zwischengespeichert 
und dann bei der Einstellung der Gamreiniger aus dem 
Speicher 15 abgemfen und durch eine Kommunikati- 
onseinrichtung 13 Gber den Kommunikationsweg der 40 
Basissysteme 20. 30 zum Gamreiniger 22 ubertragen. 
Entsprechend gilt dies auch fur Figur 6B. 
[0024] Im Beispiel von Figur 6A erfolgt die Obertra- 
gung der Parameter der endgultig editierten Reini- 
gungskurve zum Einstellen der Gamreiniger 22 uberein ^ 
gamreinigereigenes Kommunikatlonssystem. Dieses 
weist einen Reinigerbus 21 auf, mit dem die Gamreini- 
ger 22 jeweils einzein uber eine Datenschnittstelle ver- 
bunden sind. Die Gamreinigereinstellung erfolgt vor- 
zugsweise vor inbetriebnahme der Spinnmaschine bzw. so 
vor Produktion einer neuen Charge, kann aber auch 
wdhrend des laufenden Spinnbetriebs erfolgen, so dali 
hier wdhrend der laufenden Produktion eine Anderung 
der Reinigungsgrenze erfolgt Laufend gemessene Da- 
ten und Statusparameter werden umgekehrt von den 55 
Gamreinigem 22 tiber den Reinigerbus 21 zur Gamrei- 
nigerzentraleinheit 10 ubertragen. 
[0025] Figur 6B zeigt eine zwelte Ausfuhrungsfonm 



des Gamreinigersystems, bei der die Kommunikations- 
struktur in diejenige der Spinnmaschine eingebunden 
Ist Auch hIer erfolgt die Einstellung entweder uber die 
Maschinenzentrale oder eine Gamreinigerzentralein- 
heit 10. Die Parameter zum Programmieren der Reini- 
gerkurve in den Gamreinigem 22 werden hier zu einem 
Maschinenbus 31 ubertragen, von diesem zu Sektions- 
controllem 32 ubermittelt, die wiederum die Parameter 
uber einen Sektionsbus 33 den Gamreinigem 22 uber- 
mittelt. An jeden Sektionscontroller 32 sind jeweils meh- 
rere Spinnstellen der Spinnmaschine angeschlossen, 
wobei diese durch den Sektionscontroller gesteuert und 
uberwacht werden. Ansteile des Sektionsbusses 33 
konnen die Gamreiniger 22 auch direkt mit dem Sekti- 
onscontroller 32 verbunden sein. In den Figuren 6A und 
6B ist die Zahl der Gamreiniger 22 und die Zahl der Sek- 
tionscontroller 32 nur beispielhaft angegeben. wobel 
selbstverstandlich ist, dall deren Zahl wesentlich h6her 
sein kann. 



PatentansprQche 

1. Verfahren zum Einstellen einer Reinigungsgrenze 
bei zumindest einem elektronischen Gamreiniger, 
wobei die moglichen Gamfehler in einem Sortier- 
schema sortlert nach Fehlerwert (<|>, X) und Fehler- 
lange (L) angeordnet sind und wobei die Reini- 
gungsgrenze (RG) mittels einer Kurve ausgewahit 
und am Gamreiniger eingestellt wird. dadurch ge- 
kennzeichnet, da8 eine die Reinigungsgrenze 
(RG) darstellende Kurve durch genau einen Punkt 
(P) in dem Sortierschema festgelegt wird. wobei der 
Kurvenverlauf der Kurve an sich beliebig aber defi- 
niert ist 

2. Verfahren nach Anspruch 1. dadurch gekenn- 
zeichnet, da8 die Kurve aus einem vorgegebenen 
Satz von Kurven (RGq - RG3, RG^. RGa+. RG^.. 
RGq^. RGq.) mit unterschiedlichem Kurvenverlauf 
ausgewdhit wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2. dadurch ge- 
kennzelchnet, daft die Kurve (RG) skalierbar ist 

4. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zelchnet, daft die Kurve (RG) in Bezug auf den 
Fehlenvert (<|). X) und/oder die Fehlerldnge (t) ska- 
lierbar ist. 

5. Verfahren nach Anspmch 3 oder 4. dadurch ge- 
kennzelchnet, daft der Skalierungsfaktor ein Stau- 
chungs- und/oder Dehnungsfaktor ist. 

6. Verfahren nach Anspmch 3. 4 oder 5, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Skalierungsfaktor ein Kipp- 
winket (<p) ist. 
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7. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspru- 
Che, dadurch gekennzeichnet, daB das Sortier- 
schema eine Tabelle und/oder ein Koordinatensy- 
stem ist. 

8. Verfahren nach einem der vorhergehenden AnsprQ- 
che, dadurch gekennzeichnet, daQ der Fehler- 
wert ein Fehlerquerschnitt (<))), eine Fehlerklasse, 
eine Haarigkelt Oder eine Farbabweichung ist. 

9. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprti- 
che, dadurch gekennzeichnet, daft zumlndest 
zwei Reinigungsgrenzen (RG^^., RGa.. RGb+» 
RGqJ zum Festlegen einer oberen und unteren 
Grenze zumindest eines Reinigungsbereichs {k;^, 
Xq) einstellbar sind. 

1 0. Verfahren nach einem der vorhergehenden AnsprQ- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB zumindest ei- 
ne Kurve (RGc) eine frei definierbare Oder verSn- 
derbare Kurve ist. 



Art eines Koordinatensystems. anzeigt 

15. Gamreinigersystem mit einer Einstellvorrichtung 
(10) gemSR einem der Anspriiche 11 bis 14, einer 
5 Vielzahl von elektronischen Gamreinigem (22) und 
einem Kommunikationssystem (21 ; 31 , 32. 33) zum 
Obertragen des Einstellparametersatzes zu den 
elektronischen Garnreinigem (22). 

10 16. Gamreinigersystem nach Anspruch 15, dadurch 
gekennzeichnet, da8das Kommunikationssystem 
einen Maschinenbus (31 ) einer Spinnmaschine um- 
fadt. 

1^ .17. Gamreinigersystem nach Anspruch 16, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Kommunikationssystem 
eine Vielzahl von Sektionscontrollern (32) umfaBt 

18. Gamreinigersystem nach Anspruch 17, dadurch 
^0 gekennzeichnet, daBdas Kommunikationssystem 
eine Vielzahl von Sektionsbussen (33) umfaBt. 



11. Einstellvon-ichtung zum Auswahlen und Festlegen 
einer Reinigungsgrenze (RG) fur elektronische 
Garnreiniger (22), mit einer Rechnereinheit (11), ei- 25 
ner Kommunikationseinheit (13) zum Obertragen 
von Einstellparametem zu den elektronischen 
Gamreinigem (22), einer Anzeigeeinrichtung (12) 
und einer Eingabeeinrichtung (14) zum Eingeben 
von Editierparametem fOr die Rechnereinheit (1 1 ), 30 
gekennzeichnet durch eine Speichereinrichtung 
(15), in der zumindest zwei Grundtypen von an sich 
beliebigen aber definierten Reinigergrenzen 
(RGq^ A+, B+, B-) abgespeichert sind, wobei 
mittels der Rechnereinheit und den eingegebenen 35 
Editierparametem (P, x. y, 9) eine modifizierte Rei- 
nigergrenze (RG^, ^) zur Anzeige generierbar ist 
und mittels der Rechnereinheit (11) aus einer aus- 
gewahlten, modifizierten Reinigergrenze ein Ein- 
stellparametersatz zur Ubertragung zu den elektro- ^ 
nischen Gamreinigem (22) generierbar ist. 

12. Einstellvon-ichtung nach Anspruch 11, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB in der Speichereinrichtung (15) 
zumindest eine bereits modifizierte Reinigergrenze 45 
(RGy y,^) als vordefinierte Reinigergrenze hinterleg- 
bar ist. 



13. Einstellvonrichtung nach Anspruch 11 Oder 12, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Einstellvorrich- so 
tung in eine Maschinenzentralsteuereinhelt (10) ei- 
ner Spinnmaschine integriert ist 



14. Einstellvonichtung nach Anspmch 11, 12 Oder 13, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Anzeigeein- ss 
richtung (12) die definlerte und/oder modifizierte 
Reinigergrenze (RGq^ q RG^^ y ^)ih einer graphi- 
schen Darstellung (Fig. 1-5), vorzugsweise nach 
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Fig. 1 
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Fig. 5 
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